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Calismanin Amaci

Dengesiz yuk akisi analizleriicin literatlirde ¢ temel
model yaklasimi bulunmaktadir.

|. Sabit PQ Modeli
Il. Sabit P,Q=f(Pozitif Sira Gerilimi (V+)) Modeli

I1l. Geleneksel Sabit Hizli indiiksiyon Generatéri Sira
Devrelerini Kullanarak Akim-Gerilim Denklemlerini
Cozmeye Dayali Modeller
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Onerilen Model
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Onerilen Model Algoritmasl

Pr =3(Bp+ Fy)
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an = IanSC
Qs = 3{0319 + an)
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(5)

Adim 1:Tim mekanik giris glicinun (P) pozitif sira
devresine aktarildigi kabul edilerek (3) esitliginden

P,, 'nin baglangi¢c degerini hesapla.

Adim 2: (5) esitligini kullanarak V,, degerini hesapla.
Adim 3: Bir 6nceki adimda hesaplanan V,, degerini ve (3)
esitliginden elde edilen P, degerini (6) ve (7)
esitliklerinde yerine koyarak /,, ve P,, degerlerini
hesapla.

Adim 4: (8) - (13) araligindaki esitlikleri kullanarak P, ve
Q, degerlerini hesapla.

Adim 5: P, ve Q, degerlerinin son iki ardigil ¢6ziim
sonuglari (i+1. ve i. ardigil ¢6ziimleri) arasindaki fark,
tolerans degeriyle (€) karsilastir. (14) ve (15)
esitsizliklerinin saglanmadigi durumda en son hesaplanan
P,, degerini kullanarak (3) esitligine gore P,, giincellenir
ve Adim 2'ye geri dondlir.

Peig — Py

e > [ ] (14)
Psivs — s
s @i ‘ (15)
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Sayisal Sonuclar

Benzetim Senaryolari:

Senaryo-1: Degisken VUF, Sabit Ve’ye Sahip Gerilimler Altinda Test (VUF %1 ‘den %5’e ve Ve=1.0 pu)
Senaryo-2: Dedisken Ve, Sabit VUF’a Sahip Gerilimler Altinda Test (Ve 0.6 pu ‘den 1.2 pu ’ye ve VUF=%5)

IEEE standart 1459-2010’da tanimlanan Gerilim Esdeger Etkin Deger (Ve):
Vap + Vie + V2

4 et a+ud

IEC standartinda tanimlanan Gerilim Dengesizlik Faktord (VUF):

7

!
VUF(%) =5~ - 100

5p
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Sayisal Sonuclar (Senaryo-1)
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Sayisal Sonuc
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Modelin YUk Akisina Uygulanmasi

Sistem verilerinin okunmasi ve
baglangi¢ degerlerinin ayarlanmasi

Dengesiz Ug faz guig akisi
analiz programi

Faz domeyni Stator gerilimlerini
simetrili bilesenlere dénustar.

Pr,=0
Rotor tarafi pozitif sira gerilimini

ve Stator tarafi negatif sira akimini [«
hesapla ( Vr,, Is,)

Rotor tarafi negatif sira aktif glcu,
@) stator tarafi pozitif ve negatif sira aktif
glicli hesapla (Pr,, Ps,, Ps,)

Stator tarafi pozitif ve negatif sira

reaktif giici hesapla (Qsy, Qsn) Pr=Pmex

Pr,=Pr-Pr,

Sira aktif ve reaktif guglerinden stator
toplam aktif ve reaktif gligleri hesapla

Faz Bilesenlerine
Donulur

Asenkron generator
terminalinden sisteme
O enjekte edilen stator

akim degerleri

Ruzgar turbini

@—> terminali faz-nétr

gerilim degerleri
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Py . ry o
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822 846

820 844

818 842
824 826 J 834 860 836
858 . -

864

840

|

800

Galismanin bu kisminda,

—  Onerilen model (Model 1)

810

816

d¢ 888 890
832 36— 862
>C

7 gzi: T2 ¢ 838
G2

!
828 830 854 856

— Kayma hesabi temelli fazér tanim bolgesi modeli (Model 2)

— Sabit P-Q(V+) modeli (Model 3)
— Sabit P-Q modeli (Model 4)

IEEE tarafindan yayimlanan 34 barali dengesiz radyal dagitim test
sisteminde yik akisina uygulanmis ve sonuglar karsilastirmali olarak

incelenmisgtir.

Ayrica bu dort modelin performanslari islem karmasikligi agisindan da

degerlendirilmistir.

Yuk akisi analizleri OpenDSS (Open Distribution System Simulator) programi
ile gergeklestirilmis, modellere ait kiitiiphane (DLL) dosyalari Delphi

programi ile olusturulmustur.
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Yak Akisi Sonucu
Bara Bara Model Model Model  Model Bara Bara Model Model  Model Model Bara Bara  Model Model Model  Model
No fsmi 1 2 3 4 No smi 1 2 3 4 No Ismi 1 2 3 4
2 802 %0,01 %0,01  %0,02  %0,02 1 800 9%0,01 %0,01 %0,01 %0,01 1 802 %0,01 %0,01  %0,02  %0,02
4 808 %0,01 %0,01  %0,06  %0,07 2 802 %0,01 %0,01 %0,01 %0,01 2 808 %0,01 %0,01  %0,06  %0,07
7 814 %0,00 %0,05  %0,17  %0,19 4 808 %0,03 9%0,02  %0,02 %0,02 7 814 %0,00 %0,05  %0,17  %0,19
8 850 %0,00 %0,05 %0,17 %0,20 5 810 9%0,04 %0,02 %0,02 %0,03 8 850 %0,00 %0,05 %0,17 %0,20
9 816 %0,00 %0,06  %0,17  %0,19 7 814 %0,08 %0,03 %0,04 %0,06 9 816 %0,00 %0,06  %0,17  %0,19
12 822 %0,00 %0,05  %0,18  %0,20 8 850 %0,09 %0,04 %0,04 %0,06 13 822 %0,00 %0,05  %0,18  %0,20
13 824 %0,00 %0,06  %0,19  %0,22 9 816 %0,08 %0,04 %0,04 %0,06 17 824 %0,00 %0,06  %0,19  %0,22
17 854 %0,01 %0,09 %0,23 %0,26 13 824 9%0,09 %0,04 %0,04 %0,06 18 854 %0,01 %0,09 %0,23 %0,26
18 852 %0,03 %0,12  %0,30  %0,34 14 826 %0,09 %0,04 %0,04 %0,06 20 852 %0,03 %0,12  %0,30 %0,34
20 832 %0,03 %0,13  %0,29  %0,33 17 854 %0,10 %0,03  %0,03 %0,06 21 832 %0,03 %0,13  %0,29  %0,33
21 858 %0,04 %0,13  %0,30  %0,34 18 852 %0,12 %0,04 %0,03 %0,07 23 858 %0,04 %0,13  %0,30  %0,34
23 890 %0,13 %0,14 %0,88 %1,03 19 856 9%0,10 %0,04 %0,03 %0,06 25 890 %0,13 %0,14 %0,88 %1,03
24 864 %0,18 %0,27  %0,16  %0,19 20 832 %0,12 %0,04 %0,03 %0,07 29 864 %0,18 %0,27  %0,16  %0,19
25 834 %0,04 %0,13  %0,30  %0,34 21 858 %0,12 %0,04  %0,03 %0,07 31 834 %0,04 %0,13  %0,30  %0,34
29 848 %0,04 %0,14  %0,31  %0,35 23 890 %0,32 %0,05 %0,04 %0,21 32 848 %0,04 %0,14  %0,31  %0,35
32 840 %0,03 %0,13 %0,31 %0,35 25 834  9%0,13 %0,04 %0,03 %0,07 35 840 %0,03 %0,13 %0,31 %0,35
35 Gl %0,02 %0,11 %0,41 %0,45 29 848 %0,12 %0,04 %0,02 %0,06 36 Gl %0,02 %0,11 %0,41 %0,45
36 G2 90,24 %0,10  %1,06 %1,26 31 836 %0,03 %0,06 %0,07 %0,03

32 840 %0,02 %0,06 %0,07  %0,03
34 838 %0,13 9%0,04 %0,03  %0,07
35 Gl %017 %006 %0,11  %0,15
36 G2 %042 %0,10 %0,11  %0,32

A Fazi Gerilim Genlik Hata Oranlari B Fazi Gerilim Genlik Hata Oranlari C Fazi Gerilim Genlik Hata Oranlari



Yak Akisi Sonucu
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Sonucg

1.Kisimda yapilan analizlerde;

Cesitli dengesizlik durumlari altinda yapilan model hassasiyet analizlerinde; 6nerilen modelin,
literatlrde yer alan kayma hesabina dayanan fazor tanim bdlgesi model ve d-q modeline uyumlu
sonuclar verdigi gorilmustir.

Basitlestirilmis asenkron generatér modelleri olan sabit P,Q ve sabit P,Q(V+) modellerinin dengesizlik
altinda 6nemli derecede hatali sonuglar verdigi sonucuna varilmistir.

2.Kisimda yapilan analizlerde;

Bara gerilimlerinin hesabinda, 6nerilen model ve kayma hesabi temelli fazér tanim bolgesi modelin,
Sabit P,Q model ve Sabit P-Q(V+) modele gére daha dogru sonug verdigi gdzlemlenmistir.

Onerilen modelin kayma hesabi temelli fazér tanim bdlgesi modele gére yiik akisi uygulamasinda
daha az iterasyon ve islem sayisi gerektirdigi sonucuna variimistir.
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